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(57)【要約】
【課題】　感性モデルの性向特性を適応的に変化させる
装置及び方法を提供する。
【解決手段】　本発明の一態様による感性モデル装置は
、性向情報を有している。そして、この性向情報に基づ
いて感情を生成し、該生成された感情に応じて特定の行
動を取ることが可能である。本発明の一態様によって、
性向情報は、行動に対するユーザ応答によって適応的に
変更される。したがって、ユーザとの相互作用によって
感性モデルが能動的に反応しうる。
【選択図】　　　図１
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
　性向情報を保存し、前記性向情報に応じて感情情報を生成する感情生成部と、
　前記生成された感情情報に基づいて、動作を決定する動作情報を選択する動作選択部と
、
　前記選択された動作情報によって決定される動作に対応するユーザ応答を受信するユー
ザ応答受信部と、
　前記受信されたユーザ応答を用いて、前記性向情報についての学習パラメータを生成し
、前記生成された学習パラメータを用いて、前記性向情報を更新する性向更新部と、
　を含むことを特徴とする感性モデル装置。
【請求項２】
　前記感情生成部が、前記性向情報と前記生成された感情情報との間の依存関係を定める
依存情報を前記性向更新部に提供し、前記感情生成部または前記動作選択部が、前記生成
された感情情報を前記性向更新部に提供することを特徴とする請求項１に記載の感性モデ
ル装置。
【請求項３】
　前記性向更新部は、提供された前記生成された感情情報及び前記依存情報を用いて更新
対象となる性向情報を選択し、前記受信されたユーザ応答を用いて、前記選択された性向
情報についての前記学習パラメータを生成し、前記生成された学習パラメータを用いて、
前記選択された性向情報を更新することを特徴とする請求項２に記載の感性モデル装置。
【請求項４】
　前記ユーザ応答は、強度を有する陽性応答及び陰性応答に分類され、
　前記性向更新部は、前記ユーザ応答を分類するための応答分類ツリーを参照して、前記
ユーザ応答を前記陽性応答または前記陰性応答に分類することを特徴とする請求項１に記
載の感性モデル装置。
【請求項５】
　前記性向情報は、性向の特性及び特性別の性向の強度を含み、
　前記学習パラメータは、前記特性別の性向の強度を調節する利得として定められること
を特徴とする請求項１に記載の感性モデル装置。
【請求項６】
　性向情報に応じて生成された感情情報及び前記感情情報に基づいて選択された動作情報
に対応するユーザ応答を保存する第１メモリ部と、
　前記生成された感情情報と前記性向情報との間の依存関係を定める依存情報を保存する
第２メモリ部と、
　前記生成された感情情報及び前記依存情報を用いて更新対象となる性向情報を選択し、
前記ユーザ応答を用いて、前記選択された性向情報についての学習パラメータを生成し、
前記生成された学習パラメータを用いて、前記選択された性向情報を更新する学習制御部
と、
　を含むことを特徴とする感性モデルの性向学習装置。
【請求項７】
　前記ユーザ応答は、強度を有する陽性応答及び陰性応答に分類され、
　前記第２メモリ部は、前記ユーザ応答を分類するための応答分類ツリーをさらに保存す
ることを特徴とする請求項６に記載の感性モデルの性向学習装置。
【請求項８】
　前記学習制御部は、前記応答分類ツリーを参照して、前記ユーザ応答を前記陽性応答ま
たは前記陰性応答に分類することを特徴とする請求項７に記載の感性モデルの性向学習装
置。
【請求項９】
　前記性向情報は、性向の特性及び特性別の性向の強度を含み、
　前記学習パラメータは、前記特性別の性向の強度を調節する利得として定義されること
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を特徴とする請求項６に記載の感性モデルの性向学習装置。
【請求項１０】
　性向情報に応じて外部刺激に対する感情情報を生成する段階と、
　前記性向情報と前記生成された感情情報との間の依存関係を定める依存情報及び前記生
成された感情情報を提供する段階と、
　前記生成された感情情報に基づいて、動作を決定する動作情報を選択する段階と、
　前記選択された動作情報によって決定された動作に対応するユーザ応答を受信する段階
と、
　前記生成された感情情報及び前記依存情報を用いて更新対象となる性向情報を選択し、
前記受信されたユーザ応答を用いて、前記選択された性向情報についての学習パラメータ
を生成し、前記生成された学習パラメータを用いて、前記選択された性向情報を更新する
段階と、
　を含むことを特徴とする感性モデルの性向学習方法。
【請求項１１】
　前記性向情報を更新する段階は、前記受信されたユーザ応答を、強度を有する陽性応答
または陰性応答に分類する過程を含むことを特徴とする請求項１０に記載の感性モデルの
性向学習方法。
【請求項１２】
　前記性向情報は、性向の特性及び特性別の性向の強度を含み、
　前記学習パラメータは、前記特性別の性向の強度を調節する利得として定義されること
を特徴とする請求項１０に記載の感性モデルの性向学習方法。
【請求項１３】
　生成された感情情報、及び性向情報と前記生成された感情情報との間の依存関係を定め
る依存情報を用いて更新対象となる性向情報の性向特性を選択する段階と、
　前記生成された感情情報に応じて選択された動作に対応するユーザ応答を用いて、前記
選択された性向特性についての学習パラメータを生成する段階と、
　前記生成された学習パラメータを用いて、前記選択された性向特性の強度を更新する段
階と、
　を含むことを特徴とする感性モデル装置の性向学習方法。
【請求項１４】
　前記学習パラメータを生成する段階は、前記ユーザ応答を、強度を有する陽性応答また
は陰性応答に分類する過程を含むことを特徴とする請求項１３に記載の感性モデル装置の
性向学習方法。
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、ロボット、仮想キャラクターなどに適用される感情要素（ａｆｆｅｃｔｉｖ
ｅ　ｃｏｍｐｏｎｅｎｔ）に関する。
【背景技術】
【０００２】
　最近、人と類似に行動する感性ロボットに対する関心が高まりつつある。このような感
性ロボットは、人と同じではないが、外部刺激に対して感情を感じ、その感情に応じて行
動することが可能である。このために、このような感性ロボットには、感情要素が備えら
れることが一般的である。
【０００３】
　感情要素は、固定的で変わらない性向（Ｐｅｒｓｏｎａｌｉｔｙ）と外部刺激によって
変わる感性（Ｅｍｏｔｉｏｎ）などで構成される。例えば、感性は、性向に基づいてセン
サー入力（Ｓｅｎｓｏｒ　Ｉｎｐｕｔ）と知覚特性（Ｐｅｒｃｅｐｔｕａｌ　Ｆｅａｔｕ
ｒｅ）とによって変更されうる。
【０００４】
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　人の場合、生活をしながら、教育を通じて、または周りの環境によって性向が変わる。
すなわち、学習がなされる。それで、他人との交流（Ｉｎｔｅｒａｃｔｉｏｎ）をさらに
円滑にし、また周りの環境にさらによく適応できるようになる。
【０００５】
　しかし、感性ロボットなどに適用される感情要素は、固定的で変わらない性向を使うた
めに、感性ロボットがいくら人間と類似に行動するとしても、実際の環境では不自然で単
純な反応をする。
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００６】
　本発明が解決しようとする課題は、ユーザ応答に基づいて適応的に性向が変更される感
性モデル装置、及び感性モデルの性向を適応的に学習させる装置及び方法を提供すること
である。
【課題を解決するための手段】
【０００７】
　本発明の一態様による感性モデル装置は、性向情報を保存し、性向情報に応じて感情情
報を生成する感情生成部と、生成された感情情報に基づいて、動作を決定する動作情報を
選択する動作選択部と、選択された動作情報に応じて決定された動作に対応するユーザ応
答を受信するユーザ応答受信部と、受信されたユーザ応答を用いて、性向情報についての
学習パラメータを生成し、該生成された学習パラメータを用いて、性向情報を更新する性
向更新部と、を含みうる。
【０００８】
　本発明の一態様による感性モデルの性向学習装置は、性向情報に応じて生成された感情
情報及び感情情報に基づいて選択された動作情報に対応するユーザ応答を保存する第１メ
モリ部と、生成された感情情報と性向情報との間の依存関係を定める依存情報を保存する
第２メモリ部と、生成された感情情報及び依存情報を用いて更新対象となる性向情報を選
択し、ユーザ応答を用いて、選択された性向情報についての学習パラメータを生成し、該
生成された学習パラメータを用いて、選択された性向情報を更新する学習制御部と、を含
みうる。
【０００９】
　本発明の一態様によって、ユーザ応答は、強度を有する陽性応答及び陰性応答に分類さ
れうる。また、性向情報は、性向の特性及び特性別の性向の強度で構成され、学習パラメ
ータは、特性別の性向の強度を調節する利得と定義されうる。
【００１０】
　一方、本発明の一態様による感性モデルの性向学習方法は、性向情報に基づいて外部刺
激に対する感情情報を生成する段階と、性向情報と生成された感情情報との間の依存関係
を定める依存情報及び生成された感情情報を提供する段階と、生成された感情情報に基づ
いて、動作を決定する動作情報を選択する段階と、選択された動作情報に応じて決定され
た動作に対応するユーザ応答を受信する段階と、生成された感情情報及び依存情報を用い
て更新対象となる性向情報を選択し、受信されたユーザ応答を用いて、選択された性向情
報についての学習パラメータを生成し、該生成された学習パラメータを用いて、選択され
た性向情報を更新する段階と、を含みうる。
【００１１】
　また、本発明の他の態様による感性モデルの性向学習方法は、生成された感情情報、及
び性向情報と生成された感情情報との間の依存関係を定める依存情報を用いて更新対象と
なる性向情報の性向特性を選択する段階と、生成された感情情報に応じて選択された動作
に対応するユーザ応答を用いて、前記選択された性向特性についての学習パラメータを生
成する段階と、該生成された学習パラメータを用いて、選択された性向特性の強度を更新
する段階と、を含みうる。
【図面の簡単な説明】
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【００１２】
【図１】本発明の一実施形態による感性モデル装置の構成を示す図である。
【図２】本発明の一実施形態による感性モデル装置の動作を示す図である。
【図３】本発明の一実施形態による感性モデルの性向学習装置の構成を示す図である。
【図４】本発明の一実施形態によるユーザ応答分類ツリーを示す図である。
【図５】本発明の一実施形態による感性モデルの性向学習方法を示すフローチャートであ
る。
【図６】本発明の一実施形態による感性モデルの性向学習方法を示すフローチャートであ
る。
【図７】本発明の一実施形態による感性モデルシステムを示す図である。
【発明を実施するための形態】
【００１３】
　以下、添付した図面を参照して、本発明の実施のための具体的な例を詳しく説明する。
【００１４】
　図１は、本発明の一実施形態による感性モデル装置の構成を示す図である。図１を参照
すると、本実施形態による感性モデル装置１００は、外部の刺激に応じて特定の感情を感
じ、その感情に応じて特定の表情、行動または動作を行うシステムになりうる。例えば、
感性モデル装置１００は、外部刺激に反応するヒューマノイド、ペットロボット、３次元
仮想キャラクターを表示する各種端末などになりうる。
【００１５】
　図１で、感性モデル装置１００は、感情生成部１０１、動作選択部１０２、ユーザ応答
受信部１０３、及び性向更新部１０４を含みうる。
【００１６】
　感情生成部１０１は、性向情報（ｐｅｒｓｏｎａｌｉｔｙ　ｉｎｆｏｒｍａｔｉｏｎ）
を保存し、性向情報に基づいて外部刺激に対する感情情報（ｅｍｏｔｉｏｎ　ｉｎｆｏｒ
ｍａｔｉｏｎ）を生成する。ここで、外部刺激は、各種センサー、カメラなどから取得さ
れた外部環境の認識結果になりうる。
【００１７】
　例えば、感性モデル装置１００が、ペットロボットであり、ユーザがペットロボットを
撫でる場合、感情生成部１０１は、ユーザの手助けによって幸福感を表わす感情パラメー
タ（ｅｍｏｔｉｏｎ　ｐａｒａｍｅｔｅｒ）を生成することが可能である。本実施形態で
、感情情報とは、特定の感情状態を表わす感情パラメータになりうる。
【００１８】
　生成される感情情報は、保存された性向情報に依存することができる。我々は、性向に
応じて感情表現の程度が異なるということを経験的に分かっている。例えば、内気な人と
外向的な人とに同量のストレス（ｓｔｒｅｓｓ）を与える場合、外向的な人の方がストレ
スに対する拒否表現がより強力であり得る。
【００１９】
　本実施形態による感性モデル装置１００は、このような性向情報を有しており、性向情
報は、感情生成部１０１に保存されている。したがって、同一のペットロボットでも感情
生成部１０１に保存されている性向情報が異なれば、同じ刺激に対して他の感情情報が生
成されうる。
【００２０】
　本実施形態で、このような性向情報と感情情報との間の依存関係を依存情報（ｄｅｐｅ
ｎｄｅｎｃｙ　ｉｎｆｏｒｍａｔｉｏｎ）と指称することが可能である。すなわち、依存
情報は、性向情報に基づいて或る感情情報を生成するときに使われる論理流れまたは制約
規定などになりうる。
【００２１】
　動作選択部１０２は、生成された感情情報に応じて特定の動作情報（ｍｏｔｉｏｎ　ｉ
ｎｆｏｒｍａｔｉｏｎ）を選択し、該選択された動作情報に応じて感性モデル装置１００
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を動作させる。動作情報は、感性モデル装置１００が取る行動パターンを決定する動作パ
ラメータになりうる。すなわち、本実施形態で、感性モデル装置１００の特定の行動は動
作情報に応じて決定され、動作情報は感情情報に応じて選択され、感情情報は性向情報と
依存関係にあるということが分かる。
【００２２】
　ユーザ応答受信部１０３は、選択された動作情報に応じた特定の動作に対応するユーザ
応答を受信する。例えば、ペットロボットがしっぽを振りながら吠えるように動作情報が
選択される場合、ユーザは上手だったと賞賛するか、うるさいと罰を与えることができる
。この際、ユーザの賞賛または罰などがユーザ応答になり、このユーザ応答は、特定の強
度を有する陽性応答または陰性応答に分類されうる。
【００２３】
　性向更新部１０４は、感情生成部１０１から性向情報と感情情報との間の依存情報を受
信し、動作選択部１０２から選択された動作情報及び選択された動作情報を誘発した感情
情報を受信し、ユーザ応答受信部１０３からユーザ応答を受信する。或いは、感情情報は
、感情生成部１０１から提供されてもよい。
【００２４】
　性向更新部１０４は、受信された感情情報と依存情報とに基づいて更新対象となる性向
情報を特定することが可能である。そして、受信されたユーザ応答を用いて、特定された
性向情報についての学習パラメータを計算し、該計算された学習パラメータを用いて、特
定された性向情報を更新することが可能である。
【００２５】
　本実施形態で、性向情報は、外向性（Ｅｘｔｒｏｖｅｒｓｉｏｎ）、開放性（Ｏｐｅｎ
ｎｅｓｓ）、誠実性（Ｃｏｎｓｃｉｅｎｔｉｏｕｓｎｅｓｓ）、同調性（Ａｇｒｅｅａｂ
ｌｅｎｅｓｓ）、神経症（Ｎｅｕｒｏｔｉｃｉｓｍ）などの性向特性とそれぞれの性向特
性に対する強度で構成することができる。例えば、性向更新部１０４は、受信された感情
情報と依存情報とを用いて性向情報を構成する性向特性を選択することが可能であり、計
算された学習パラメータを用いて、選択された性向特性の強度を調節することが可能であ
る。この際、学習パラメータは、性向特性に対する強度を調節する利得（ｇａｉｎ）と定
義されうる。
【００２６】
　図２は、本発明の一実施形態による感性モデル装置の動作を示す図である。図２を参照
すると、本実施形態による感性モデル装置は、性向情報２０１を有している。性向情報２
０１は、外向性、開放性、誠実性、同調性、神経症などの性向特性とそれぞれの性向特性
に対する特性強度で区分されうる。性向情報２０１は、感情生成部１０１に保存されうる
。
【００２７】
　本実施形態で、感性モデル装置は、子犬型ペットロボットと仮定する。
【００２８】
　子犬型ペットロボットに備えられた感情生成部１０１は、外部から或る刺激が受信され
ると、該受信された刺激及び性向情報２０１に基づいて感情情報２０２を生成する。例え
ば、ユーザが子犬型ペットロボットを撫でた場合、感情生成部１０１は、Ｈａｐｐｙ［３
］のような感情パラメータを生成することが可能である。Ｈａｐｐｙ［３］は、感情の種
類であって、幸福感とその強度として３を意味することができる。この際、生成される感
情情報は、性向情報によって変わり、このような依存関係を依存情報２０６として表わす
ことができるということは前述した通りである。
【００２９】
　動作選択部１０２は、感情生成部１０１の感情情報２０２に基づいて子犬型ペットロボ
ットが取る動作を決定する動作情報２０３を選択する。例えば、動作選択部１０２は、ｂ
ｅｈａｖｉｏｒ　Ａ＿［３］、ｂｅｈａｖｉｏｒ　Ｂ＿［２］などの動作パラメータを選
択することが可能である。ｂｅｈａｖｉｏｒ　Ａ＿［３］は、しっぽを振る動作と振る速
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度とを表わし、ｂｅｈａｖｉｏｒ　Ｂ＿［２］は、吠える動作と吠える音との大きさを表
わすことができる。したがって、ｂｅｈａｖｉｏｒ　Ａ＿［３］及びｂｅｈａｖｉｏｒ　
Ｂ＿［２］が選択される場合、子犬型ペットロボットがしっぽを３の速度で振りながら２
の音で吠えることが可能である。
【００３０】
　ユーザ応答受信部１０３は、ユーザ応答２０４を受信し、これを性向更新部１０４に伝
達する。この際、ユーザ応答２０４は、特定の強度（または、値）を有する陽性応答また
は陰性応答に分類されうる。例えば、肯定的な反応は陽性応答になり、否定的な反応は陰
性応答になりうる。そして、それぞれの応答が有する強度は、肯定的な程度または否定的
な程度として表わすことができる。もし、子犬型ペットロボットがしっぽを振りながら吠
えた時、ユーザがうるさいと罰を与える場合、ユーザ応答は、－３のような陰性応答に分
類されうる。ユーザ応答は、性向更新部１０４を通じ、所定の応答分類ツリーを参照して
分類されうる。
【００３１】
　性向更新部１０４は、ユーザ応答２０４を用いて学習パラメータ２０５を生成し、該生
成された学習パラメータを用いて性向情報２０１を更新する。学習パラメータ２０５は、
性向情報２０１の特性強度を調節する利得Ｇｉになりうる。ここで、添字ｉは性向特性を
表わし、どの性向特性に対する特性強度を調節するかは、生成された感情情報２０２と依
存情報２０６とに基づいて定められうる。例えば、前記の例のように、子犬型ペットロボ
ットがしっぽを振りながら吠えた時、ユーザが罰を与える場合、最初にＨａｐｐｙ［３］
という感情情報２０２を決定した性向情報の性向特性が選択され、該選択された性向特性
の特性強度が調節されうる。例えば、Ｈａｐｐｙ［３］という感情情報を誘発した原因が
外向性にあれば、学習パラメータ２０５は、外向性の特性強度を低めるのに使われること
ができる。
【００３２】
　したがって、再び同一の刺激、すなわち、ユーザが子犬型ペットロボットを撫でた時、
性向情報２０１が適応的に変更されたために、以前と異なる感情情報が生成され、これに
より、子犬型ペットロボットは、しっぽだけ振って吠えないか、吠えたとしても小さな音
でしか吠えないようにすることが可能である。
【００３３】
　図３は、本発明の一実施形態による感性モデルの性向学習装置の構成を示す図である。
図３を参照すると、本実施形態による性向更新部１０４は、第１メモリ部３０１、第２メ
モリ部３０２、及び学習制御部３０３を含みうる。
【００３４】
　第１メモリ部３０１は、現在の動作情報、現在の動作情報を決定した感情情報、現在の
動作情報に対応するユーザ応答を保存するワーキングメモリまたは短期保存メモリになり
うる。例えば、図２で、現在の動作情報は参照番号２０３に、現在の動作情報を決定した
感情情報は参照番号２０２に、現在の動作情報に対応するユーザ応答は参照番号２０４に
それぞれ対応させることができる。動作情報は、動作選択部１０２から受信され、感情情
報は、動作選択部１０２または感情生成部１０１から受信されうる。そして、ユーザ応答
は、ユーザ応答受信部１０３から受信され、負数または正数の特定の値の形態で保存され
うる。
【００３５】
　第２メモリ部３０２は、性向情報と感情情報との間の依存情報及びユーザ応答を分類す
るのに使われる応答分類ツリーを保存する長期保存メモリになりうる。この際、依存情報
は、感情生成部１０１から受信されて保存されうる。
【００３６】
　学習制御部３０３は、第１メモリ部３０１に保存された感情情報及び第２メモリ部３０
２に保存された依存情報を参照して、如何なる性向情報を更新するかを決定する。例えば
、図２で、性向情報２０１の性向特性に対応するインデックス（Ｉｎｄｅｘ）番号を選択
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することが可能である。
【００３７】
　そして、学習制御部３０３は、第１メモリ部３０１に保存されたユーザ応答を用いて学
習パラメータを生成する。
【００３８】
　例えば、学習パラメータは、次のように計算されうる。
【００３９】
【数１】

　式（１）で、Ｇは、学習パラメータを表わす。そして、ｘは、ユーザ応答を表わす。例
えば、ｘは、－３、－２、１、３、４などのように、特定の強度を有する陽性応答または
陰性応答になりうる。ｉは、更新対象となる性向情報、すなわち、図２から選択されたイ
ンデックス番号に対応する性向特性になりうる。ａは、学習パラメータによって性向情報
が変更される範囲を表わし、この値が大きいほど性向情報の変化の範囲が大きくなる。ｓ
は、学習率（ｌｅａｒｎｉｎｇ　ｒａｔｅ）を表わし、この値によって学習速度が調節さ
れる。ｒは、ユーザ応答が肯定的である場合、すなわち、ユーザ応答が正数の反応値を有
する場合、偶数（例えば、２）に設定され、ユーザ応答が否定的である場合、すなわち、
ユーザ応答が負数の反応値を有する場合、奇数（例えば、１）に設定される値である。
【００４０】
　式（１）を参照すると、利得関数は、シグモイド関数（ｓｉｇｍｏｉｄ　ｆｕｎｃｔｉ
ｏｎ）であるためにｘ値によって急激に変化するが、ｘが一定範囲を外れれば、利得値が
特定の値に収斂することが分かる。
【００４１】
　そして、学習制御部３０３は、生成された学習パラメータを用いて性向情報を更新する
ことが可能である。例えば、学習制御部３０３は、選択された性向特性の強度を次のよう
に調節することが可能である。
【００４２】
　　　Ｐｉ｀＝Ｐｉ＋Ｇｉ（ｘ）　　　（２）
　式（２）で、Ｐは、初期の性向情報を表わし、Ｐ｀は、更新された性向情報を表わす。
例えば、Ｐｉは、ｉ番目の性向特性に対する特性強度になりうる。
【００４３】
　このように、性向情報がユーザ応答に応じて適応的に変更されることが可能であり、変
更された性向情報は、生成される感情情報及び感情情報に応じて誘発される行動パターン
に影響を及ぼすことが分かる。
【００４４】
　図４は、本発明の一実施形態による応答分類ツリーを示す図である。図４で示された分
類ツリー４００は、図３の第２メモリ部３０２に保存されており、学習制御部３０３は、
分類ツリー４００を用いて式（１）のｘ値、すなわち、ユーザ応答を数値的に表現するこ
とが可能である。
【００４５】
　図４を参照すると、学習制御部３０３は、ユーザ応答受信部１０３からユーザ応答を受
信し、分類ツリー４００を参照して、受信されたユーザ応答がサウンド応答であるか、非
サウンド応答であるかを区分する。サウンド応答である場合、音声分析またはテキスト分
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析を通じて反応値を決定することが可能であり、非サウンド応答である場合、画像分析を
通じて反応値を決定することが可能である。
【００４６】
　反応値は、負数または正数になり、否定的な応答に対しては負数の反応値がマッピング
され、肯定的な応答に対しては正数の反応値がマッピングされる。
【００４７】
　例えば、本実施形態による感性モデル装置１００が、或る動作を取った時、ユーザが、
これに対して“Ｇｏｏｄ　ｊｏｂ”と応答すれば、“＋２”のような反応値が生成される
ことが分かる。この反応値は、式（１）でｘ値として使われる。
【００４８】
　図５及び図６は、本発明の一実施形態による感性モデル装置の性向学習方法を示すフロ
ーチャートである。
【００４９】
　図５を参照すると、まず、性向情報に応じて外部刺激に対する感情情報を生成する（５
０１）。例えば、感情生成部１０１が、特定の感情パラメータを生成することが可能であ
る。
【００５０】
　そして、生成された感情情報と依存情報とを提供する（５０２）。例えば、感情生成部
１０１が、生成された感情パラメータ、及び、生成された感情パラメータと性向情報との
間の依存情報を性向更新部１０４に伝送することが可能である。
【００５１】
　そして、生成された感情情報に応じて動作情報を選択する（５０３）。例えば、動作選
択部１０２が、感情生成部１０１から、生成された感情パラメータを受信し、該受信され
た感情パラメータに基づいて特定の動作パラメータを選択することが可能である。或いは
、選択された動作情報が性向更新部１０４に伝送されてもよい。
【００５２】
　そして、選択された動作情報による特定の動作に対応するユーザ応答を受信する（５０
４）。例えば、ユーザ応答受信部１０３がユーザ応答を受信し、該受信されたユーザ応答
を性向更新部１０４に伝送することが可能である。
【００５３】
　そして、受信されたユーザ応答に基づいて性向情報を更新する（５０５）。例えば、性
向更新部１０４が、感情生成部１０１に保存されている性向情報を更新することが可能で
ある。
【００５４】
　性向情報を更新する過程をさらに具体的に説明すれば、図６のようである。図６を参照
すると、まず、更新対象となる性向特性を選択する（６０１）。例えば、学習制御部３０
３が、第１メモリ部３０１に保存されている感情情報及び第２メモリ部３０２に保存され
ている依存情報を用いて式（１）のｉ値を決定することが可能である。感情情報及び依存
情報は、図５の段階５０２を通じてそれぞれのメモリ部３０１、３０２に保存されうる。
【００５５】
　そして、ユーザ応答に基づいて学習パラメータを計算する（６０２）。例えば、学習制
御部３０３が、第１メモリ部３０１に保存されているユーザ応答を用いて式（１）のｘ値
を決定し、利得（Ｇ（ｘ））を計算することが可能である。この際、ｘ値は、学習制御部
３０３が、第２メモリ部３０２に保存されている応答分類ツリーを参照して、受信された
ユーザ応答を特定の値にマッピングさせて決定することが可能である。ユーザ応答は、図
５の段階５０４を通じて第１メモリ部３０１に保存されていることが可能である。
【００５６】
　そして、計算された学習パラメータを用いて、選択された性向特性の強度を更新する（
６０３）。例えば、学習制御部３０３が、式（２）を通じて性向情報を更新することが可
能である。
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　したがって、本実施形態による感性モデルは、ユーザとの相互作用が増加するほど、所
望の形態の性向を形成することが可能である。例えば、初期に性向特性の外向性（Ｅｘｔ
ｒａｖｅｒｓｉｏｎ）が高い値に設定されており、話を多くするロボット（Ｒｏｂｏｔ）
があり、ユーザは無口な（Ｒｅｓｅｒｖｅｄ）ロボットを所望する場合、ロボットはユー
ザから否定応答（Ｎｅｇａｔｉｖｅ　Ｒｅｓｐｏｎｓｅ）を受け、外向性の値が減る。そ
して、外向性に依存する感性も値が低くなり、また行動（Ｂｅｈａｖｉｏｒ）の強度も低
くなって、所望の形態のロボットを構成させうる。
【００５８】
　図７は、本発明の一実施形態による感性モデルシステムを示す図である。図７を参照す
ると、本実施形態によるシステム７００は、サーバ７０３と多数の感性デバイス７０１、
７０２とを含む。それぞれの感性デバイス７０１、７０２は、前述した感性モデル装置１
００であり、サーバ７０３と通信可能に連結される。そして、サーバ７０３は、感性デバ
イス７０１、７０２の性向情報を保存することが可能であり、それぞれの感性デバイス７
０１、７０２は、サーバ７０３に保存された性向情報を共有することが可能である。
例えば、ユーザがデバイス１（７０１）と相互作用をすれば、サーバ７０３に保存された
性向情報が更新されうる。引き続き、ユーザがデバイス２（７０２）を利用する場合、更
新された性向情報に基づいて動作が決定され、この動作に対するユーザ応答によって性向
情報が再更新されうる。これにより、ユーザが有しているデバイスの性向が同様になるよ
うにすることが可能となる。
【００５９】
　その他にも、デバイス１（７０１）を使う者が数名である場合、サーバ７０３が、各ユ
ーザ別に性向情報を管理することも可能である。
【００６０】
　一方、本発明の実施形態は、コンピュータで読み取り可能な記録媒体にコンピュータで
読み取り可能なコードとして具現されうる。コンピュータで読み取り可能な記録媒体は、
コンピュータシステムによって読み取られるデータが保存されるあらゆる種類の記録装置
を含む。
【００６１】
　コンピュータで読み取り可能な記録媒体の例としては、ＲＯＭ、ＲＡＭ、ＣＤ－ＲＯＭ
、磁気テープ、フロッピー（登録商標）ディスク、光データ保存装置などがあり、また、
キャリアウェーブ（例えば、インターネットを通じる伝送）の形態で具現するものを含む
。また、コンピュータで読み取り可能な記録媒体は、ネットワークで連結されたコンピュ
ータシステムに分散されて、分散方式でコンピュータが読み取り可能なコードとして保存
されて実行可能となる。そして、本発明を具現するための機能的な（ｆｕｎｃｔｉｏｎａ
ｌ）プログラム、コード及びコードセグメントは、本発明が属する技術分野のプログラマ
ーによって容易に推論されうる。
【００６２】
　以上、本発明の実施のための具体的な例を説明した。前述した実施形態は、本発明を例
示的に説明するためのものであって、本発明の権利範囲が特定の実施形態に限定されるこ
とはない。
【産業上の利用可能性】
【００６３】
　本発明は、感性モデル装置、感性モデルの性向学習装置及び方法関連の技術分野に適用
可能である。
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